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Die f olgendsn A 

) Verfahren und Vorrichtung zum Erftssen und AbzShlen sich I8ngs einer vorbestimmten Richtung bewegender 
Objekte 

) Bel 6lch l9ngselnor vorbestimmten Richtung bewegsn- 
den Objekten, atwa ein 6ffemllches Varkehrsmlnel bstre- 
tenden und/odar verlassenden Personen (6), wird [n eIner 
zur bestlmmungsgemaSen Bewegungsrichtung der Ob- 
jekte querverlaufenden Ebene kontinulerllch und In vor- 
gegebenen Zeitabetanden der Abstand der Objekte zu ei- 
nem vorgegebanen Referenzpunkt (2), atwa mittels opti- 
seher Trfangulatlon, ermlttalt. Aus dan gameasenen Ab- 
standsdaten wild alne AbstandaAinktion erstelh, die mit 
eingegebenen Oder vorbestimmten Abstandscharakteri- 
atlken vargllchen wIrd und dadurch Informatlonen Qber 
die Anzahl und/oder die Bewegung und/oder die Art der 
Objekte llsfart. 
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Bd dner voiteilhafiea Weiterbildung des erfmdunggge- 
Die Brfindung betiifit an Veifabien sowie ein System nSBai Vei£ahiea6 ofolgt die Abstandsmessung in einer 
zum Bf assen und Abzahlea sich Ungs einer vorbesdmmten GchrSg zur besdnmuingsgen^Ben Bewegun^chtung da 
Ricfatung Ixwegender Objektf^ imdjesmdere dn Afeifafaien S Qbjekte verlaiifenden Ebene. Durdi diese WateibiLdung ist 
sowie due Iftiirichtimg zum AbzfiUeii vcn dneo Ranm be- dne dn&chB MBglicfakdt gegeben, auch die Bewpgunga- 
tretradenund/odo'vcrLBssendenPenonen. ricfatungdtf siGhbewegcnddiObjdctezuvedassigzuerfias- 
Denrtige Veifahien und Votrichtungen sind bekannt und sen. 
weideo insbesondeie bei der I^isoneiizShluDg in tiffentli- Ein besocders zuverl&siges A^ahien zur Messung des 
cben Verkehismitteln veiweodet. Zid ist dabei die mOg- lo Abstandes zwischen dem ach bewegenden (^ekt und dem 
licbst exakte FeBtstelluqg dec AnzaU da Fahigaste, die je- Keferraizpuiikt bedient sidi der sogenannten ItiangulatioL 
weils an einer Haltestelie zu- bzw. ausstdgeo, um auf diese Bei dicsem VerMren, das an sich bekannt und in der Zeit- 
Wdsednentlterblick fiber die fiblicherweiae in IVrsonen- schdft "PHOTONICS NEWS", April 1997, Seite 3, be- 
Idlometeni (Fbn) ausgediQckte Itangportleistung des 'Vac schrieben ist sowie bisher InsbesondeitB zur Oberflachenpitt- 
kehrsmittels zu erhalten. u fiingoder zur Abstandsmessung unbewegterObjekteemge- 
Robiematisch ist in diesem Zusammenhang, daB mo- setzt wurde, wird ein kollimierter StrahL dnes Lasos Oder 
deme Massenvraliflirsniittel mit brdtea Einstiegsbereicben einer Leudddiode auf dne ZeldjeiflidiB gestralilt Ein be- 
VBTsehen sind, die das gldchzeitige Zustdgen mehrBrBr Per- dntandet yaa der Stialilungsquellfi angeardneter Detddor 
' sonen eimSglicben. Aus diesem Grande ist aucb die Vac- erfaBt das vom Ziel gestreute lidit und omittdt aus dem 
wendung gewdhnlicher horizontal angeordneter Licht- 20 Auflrefiwinkel die Entferoung des Sels vom DetdOoc Hn 
schranken fUr diesen Zweck debt sinnvolL Statt dessen solches Ver&hten wuide bislang noch nidit zur ZSUeifos- 
kammen geometrisch angeoidnBte aktive und passive Ir&a.- sung bewegter Objekte dngesetzt 

rotsensoten zum Einsatz, deren WijkungBptinzip bei^ds- Bes(»dczs vorteilbaft ist die Anwendung des erfindungs- 

wdse in do' Zdtsctuifl 'ITer Nahvedcehr', 4/96, Sdte 57 ff. gemBBen Veifahreos bd da Fahrgastzahlung in dSentlicheo 

beschrieben wild. Dabei sind imDacfabeieich der Einstiege 2S \feritehniTnittfi1n. Mit diesem Vfetfahien laflt sich die Zahl der 

der FaluzBuge In&aiotstrahler angeoidnet, die mbiend des an einer Haltestelie ein- und ausstdgenden Pvsonen sefar 

Aufimthaltes des Fabrzeuges an Haltestellen gqwiste Si- vid zuv^Bssign eifiassai als mit automatischen attilver- 

gnale in Kidinmg des Bnstiegsberdches ausGoidaL Ein fahRnnadtdemStandederHKhnik. 

Tdl der Signde wild von den eia- bzw. ausstdgenden Bar- In vanichbmgstecfainscher HLosidit ist die Aufgaiie dindi 

sondiinSLhtungvonbi&arotsensatengestiButunddortin 30 dn System zum Eifassen und AbzahieD gdtist, das die 

einenelektioni5chenInp]lsumgewanddLMiteina:gedg- A&ikmale des Patentanspiucbs 5 aufwdst 

neten geomelriscben Anoxinung von Sendem und Sensoien Dabd wcrden die vco dnem Signalgeber ausgesandtoi 

gdingt es, die ZaU sowie die Bewegungsricbtung der sich und von den zu erfasseoden (ftjekten in einea voibestinun- 

im Einstiegsbeteicb des Vokditsmitlds bewegenden Perso- ten Raumbeieich gestreute Signale von einem ortsaoildsea- 

nen mit dner Genaui^dt von bis zu 95% zu eifaaltaL 3S den Detektor of aSt. Aus der zeiUichea mid iSumlichen Ab- 

Nachteilig bd dieser Mirrichtung zur Fersoooizaiilung ist folge der vom Detektor en^>fangenea Signde wird in einer 

jedoch, dafi es duidi Reflexioneo und Absaipdanen des aus- mit dem Detektor wiricverbundeom Auswertednheit dne 

gestraUten infiarotlicbtes sowie dutch die gegensdtige Be- zdtabhMngjge AbstandsfunktioD der bewegtea Objekte er- 

dnfiussung der Soisoren untraeinandrar zu haufigen FeU- stellL In dner Signdverarbdtungseinhdt wird diese rafafite 

messuEigen kommt, die die Zuvei^sigkdt der emittelten 40 Abstandsfimktion mit bekannten, voigegebenen Oder dnge- 

DatendeutlichbedotcSchtigen. lesenen Abstandschnrakteristiicen veiglichen. Der Betrieb 

Au^abe der voriiBgenden Brfindung ist somit die Schaf- der Signalvraaibdtungsdnheit mit einem geeigneten Ausr 

fuQg eiiKS VBrfahrens zum Qblen bewegter Objekte, das wertealgarithmus omittelt aus dem ^^igldch (ter Abstands- 

sich gegenDber den ^Idsystemeo nach dem Stande der fiinkiion mit den Abstandscharaktetistiken Infonnadonen 

Ibdmik dutch dne hOherB ZuverUssigkeit der ermitteltrai AS tibez die Art, die Zabl und/oder (fie Bewegung der beweigten 

Daten auszeicbnet, und einer Vmichmng zum Durchfiifaren Objekta Die Infmnation wird in einem elektroniscben 

dieses Verfahicns. SpeicherzurspSteienWdterveraibdtungabrafbaraibgelcgL 

La verfobrenstedmiscl»rlfinsicht ist diese Au^gdse dutch In besmdets voiteilhafter Wdse wild die Bewegungs- 

ein ^fetfahIen mit den Medonden des Patp-ntaniynichs 1 gp- riditung der Objekte erfaBt, udem der Signdgdier die Si- 

]fisL SO gnde in einer ziir bestimmungsgemMBen Bewegungstich- 

Im Gegensaiz zmn Erfassungs^stem nacb dem Stande tung voibestimmten Ndgung abstrahlt. Die aus der Strcu- 

der Technik bd dem nur ein punktweises Abtasten eines ung der Sgnde erstellte AbstandsfunJdion weist fOr die Be- 

Duicbschlagsbereicbes nach Objelcten erfolgt, und das so- wegungsiichtung des erfaBten Objekts charakteristiscbe 

mit kdnerld Aussage Shoe die Ait und de GitiBe der sich Meikmale auf. 

faindurchbewegenden Objekte eriaubt, wird durch das eifin- ss ZweckmiBigerwdse wird das &fassungssystem mit opti- 

dungsganSfie Veifahrai doe zdtabhangige Funkticm des schenMittelnbenieben, wobdetwaeineFotodiodeoderein 

Objddes erstellt, die flir dieses Objekt und sdne Bewegung Laseistrahlex als Signalgeber und ein ortsaufl5sender opti- 

charakleristisch ist Auf diese Weise ist es leidit moglicli, scher Detektor als Empfangseinheit verwandt wind, 

bdspidsweise Feiscxien von Gegenstanden zu unterschd- AlsbesondeiazuverlMssigerundwirlnmgsvolleroptischer 

den, die in den Fahrgastraum hineingetrageo weidea Somit 60 Detektor kommt ein positionsempfindlicher Detektor (PSD) 

ist das erfindungsgemaBe ^^ahien Insbesondere dann vor- oder auch dne Differentiaifotodiode in Frage. 

teilhaft, wenn neben dner nur quandtativen Erfassung sich ZweckmSBigerwdse ist das Erfassungssystem imt einer 

bewegender Objekte auch quditalive InformationeD iiber serjeUen Scbmttstdle veibunden, tmttels der das Eifas- 

diese Objekte notwendig oder sinnvoll sind. Der Anwen- sungssystem mit extemen Geraten veibindbar ist und die 

dungsberdcb dieses Vctfahrens ist also somit nicht auf das 6S aus dem Veigldch der Abstandsfiinktion mit den Abstands- 

Zahlen gleicliartiger GegenstMnde beschi&ikt, scmdern er- chaiakteiisliken erhaltenen Informationen zur dektroni- 

laubt audi die Erfassung von Objekten, bei denen die Be- schen 'Wdtetvetarbdtung Qbertragbar sind. 

rttcksichtigung wesenstypischerBesooderhdten von Belang Die Kombination mdirerer Signdgebor und/oder Emp- 


DE 197 21 741 A 1 

3 4 

fengseinbratrai emSglicht EantroUB auch IneitBr Duich- ainychst patallel in zwei Squvalraten Signalp&don verai- 

gangsberdche, wie etwa sehr Ineitra: EtagangstOreQ voq Qf- beitet. In einem StroninS|»nnungskoiiveiter 18, 18* werdeo 

foitlidien Verkefarsmitteln. Wesentlich dabei Ut, daB <£ die goiamxtenStrOiiK in dnedemjeweUigoi Strom piopor- 

entspiechenden Signalgeber bzw. Empfongsdnheitai auf- timale Spamiung umgesetzt. Um Fiandsignale zu unter- 

dnander abgestinunt sind, um ein gegenseitigBS BednfiuS' S driteken, ist on BandpaB 19. 19* im jeweiligeQ Signa^i&d 

senderSignalgeberbzw.derBiiqifmgsdnhBitDnzuvBrfaia- vogesehea Den Band|nB 19. 19" fblgt eine autamalische 

don. \bizugsweige kann dies dadurch geschehen, dafi die ^t§riamgsiegelung. Diese besteht aus don RegelverstaF- 

Signalgeber bzw. die Empfangseinheiten nut Uakxeeaaaio- ka 21, 21', dem Gldchrichter 22, 2? und dem analogen 

len betrieben weiden, die gegeneinandBr in voibestitntntBr ODER-<jlied 24. Mit dies^ VerstErkimgsiegelung vnid aiif 

Wraseveistiiiimtsind,vvodmcheiiiegeg«iseitigeBeeinflus- lO das Maxinum der Signalspannung geiegelt Das Signal 

Bung duich StreuUcht oder durcb unbeabsicbtigte Reflexio- wird im Synchiongldchiicbter 25, 25" modulieii. Zar Modu- 

ncDwirksamvoimedenwiid. lationdimt ein aus dem lUageocrator 15 und einem Sinus- 

Ih dsn bragefUgten Zeidmungen soQ anhand eines Aus- fbnner 26 generleilBS Refeienzagnal. Mit einem iiachg»t 

fiihningsbeispieles die Brfindung i^her erfauteit wBEden. In schalteten HefpaB 28, 2St weiden uneiwUnsditB hoch&e- 

scbematischeoAnsichtenzdgen: is qiKnteSp^traiantdleunteidracktDerfblgeQdeRegelver- 

Flg. 1 ein a]s PenonoizSblsyEtem zur Er^sung der in stirker 19, 29* versffirict die Signale denit, daB die Summe 

dn fl£feDtliches Veikehrsmidel dn- UDd/oder aiisstBigeoden 31 der beideo Signab auf einem konstanten Vat gehallm 

F^rsonen ausgebildetes Eif assungssystem in einer pezspek- wird. 

tivischen Ansicht, Die AuBgangssignale der R^vcrstaikCT 29, 29" sind 
fig. 2 das Qfassungssystem aus Fig. 1 in einer Quer- 20 proportional zu den BingangsstrSmen n, 12. Der Quotient 
schmttsandcht, aus Difierenz 33 und SumniB 31 der Signale der bdden Si- 
Fig. 3 die elektiamsdien A^abienssdiiillB zur Ermitt- gnalpfadei^einMaBfUrdeaAbstanddesvondemStrahier 
long dnerAbitandsfunkdonbd don Erfassungssystem aus 10 emittierten Signals auf das ObjektvomDetektor. 
Ej^lund Zdtlich aufeinandetfolgende Abstandsmessungen wer- 
Hg, 4 die elelctiDniachBnyBi&lueassduittezur Answer- 25 den in dner Signalveiaibeitungseinhdt in einem A/D- 
tung einer Abstandafunkdon. Wandler 37 digitaUsieit und einer AusweitBstufe 38 zuge- 
Das in Fig. 1 gezeigte Erfiissungssystem 1 besitzt eine fUhrt Dort wird aus dm <figitalisiateD MeBdatea dne zdt- 
Soide- und Empfangseinhdt 2, cfie an der Dachrahmenkoi- abhflngige Abstandsfunkdon des sich jeweils dutch dm Ein- 
stniktion 3 im Emgangsbeieich 4 dnes dfientlichen gangsbeidch faindurcfabewegendea Objektes erstellt und 
kefaismitteb, etwa dnes Busses oder dner StraBenbahn, an- 30 mit angegebenen bzw. vatbekanntea Abstandschaiakteristi- 
geradnetist,unddiemderEcfassungderAnzaUderaneiner ken veigiicben. Aus dem Ab^ch der Abstandsfunkdon 
HaltesteUe eio- bzw. ausstdgendeo Fbrsonen 6. mit den AlstandscharakteristikBn wild auf die Anzahl der 
Die Sends- und Bn^angsdnbeit wdst mehieiB Strahler dn- und/oder ausstdgendeo Personal bzw. Objekle ge- 
10 auf, die jeweils, einen gut koUiniertBD lichtslrahl 11 in schlossen. Das Ergdjnis der Auswermng kami fiber ein sed- 
eine Ridituiig schiiig nach untea in den Qngangsbereich 4 35 dies Int^face 39 zur statistisdien Ausweitung ausgelesen 
hineia aussenden. Zur Abdeckung der gesam^ Bieite des woxtoi. Ein dem A/D-Wandl«r 37 voigesdialteter Multiple- 
Bingangsberdcbs4dndimAusfDhruqgsbeispidinagesamt xer 40 dient zum Einlesea der Abstandsinfainiationen tneb- 
sechs derartige Strahler 10 beabstandet vcodnander aqge- merimEingaogsbeidch 4 ndwndDanderangeaidnetBrDe- 
ordnet, die zueinaoder jewdls parallde Signalstiahlen 11 tektoren 12. 

aussenden. ^ Aus Flg^. 2 ist erdditlich, daB die mit dem Erf assungssy- 

Gegenfiber der Vertikalen sind die Signalstrahlen 11 in d- stem 1 emuttelte Ab^andsfunktion auch eine Information 

nem voibestimmlen Vinkel a, im Beispid etwa 15°, ge- die Bewegungsricbtung dner den Eingangsberdcb 4 

ndgt, um die Bewegungsrichmng von den Eingangsberdcb durchqueienden Person cathaiL ¥^farend bd der Bewegung 

4 des VMcehtsmittels 5 durchquoenden Feisonen 6 in der 6a Fdison in das Verkdirsmittel 5 hinein dne kontinuioli- 

untennSlieredSnteiten Weisezu ermitteln. 4S che Abnahmedes AbstandeszwischenPbisoDuixiDetBklor 

Die von dem Stxahkr 10 emittierten licfatsigDalB wQ:den erfaBt wild und nadi dem Durchsdndten der dmch dia 

von den dm Bngangsberetcb 4 dmchquerenden Feisonen lichtstiablen 11 definierten Ebeac, wodurch ein abruptcr 

Oder Objekten gestieut und tdlweise in Kichtung auf in der Abbruch des detektieiten Reflexionsdgnals erfblgt, ist der 

Sende- und ^pfangseinheit 2 angeordnete ortsauflOseode zeitiidie Ablauf der vom Detektor erfaBten Signale bd einer 

DetektaieQl2,beispiBlsweisBpasilionseDipflodlicheDetdc- SO das tiffentlicheVericehismitld 5 verlassenden Person gecade 

toren, rcflektiert Die Verwendung ortsauflOsender Detekto- umgekebrt: Auf die abnqite Detekdon eines gwingen Ab- 

lea 12 omoglicht die Eifassung des Objektabstandes von standes der den Eingangsbraeich 4 dmchqoerenden Pbcson 

der Sende- und Empfangseinhdt 2 miUels optischer Itian- von der Satdep und Empfangseinhdt 2 folgen Signals, (fie 

guktion. Dabd wild der Podtion des vom Detdrtor 12 emp- dne kotdnuierlicliB Abiuhme des ermittBlten Abstmdes d- 

^genen Stieulichtsignals auf dem Detektektor 12 in ein- 53 gnalisieien. 

deutiger Weise ran Abstand zwischen Detektor 12 und dem Bd der Vexwenduag mehierer Signalgeber 10, wie in Fig. 

AuftreCQnmkt der vom Strahler 10 emittierten Signale auf 1 gezeigt, werden die dem jeweiligm Signalgeber 10 zuge- 

die Oberfladie der Person odei des Objekts zugecndnet In ardnetea TUdgeber 15 gegeneinander verstimmt, um dne 

der Sende- und Enqifangsdnhdt 2 weiden dabd folgende stQrende gegenseidge Beeinflussnng der Signalgdier 10 zu 

elektionische Verfalvensschiitte durchgefiihit: fO venndden. 
Mit einem TaktgeneiatOT 15 wird ein Taktsignd eizeugt, mit 

dessen IClfe der Stiahl^ 10 fiber den VeistSiker 16 betiie- Fatentanqjrikhe 
ben wild. Die von sich im Eingangsbeieich 4 bewegenden 

Objekten gestreuteD und vom Detektoi 12 empfangenen Si- 1. Vufahren zum Eifassen und Abzahlen sich langsei- 

gnale des Strahlers 10 eoeugen im Detektoi 12 zwd Foto- 6S ncr voibesdmntten Ricbtung bewegeoder Objdite, ins- 

stiihnB,deren>^91mispiDp(xtuxiddBrPodtiondBrmazi- besondeiB zum Abz9hlen von einen Raum betretenden 

mden licbtstBrke des vom Detektor 12 empfiuigenen Stieu- und/oder verlassenden Fersaneo, bd dem 

lichtsaufdem Detektor ist Diese StiOme II und 12 weiden - ■ - ■ 
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wegungsrichtuDg der Objekte (IS) vralBufendBn 
Ebene gemessener Abstand (h) der ObeiflBchai 
der die Ebene querenden ObjelOe (6) zu einem 
Referenzpunkt (12) koodnuiedicb oder in voib&- 
stimtnlen ZdtabstSnden ufaBt wild, S 

- aus dec gemesseneD Abstandsdaten (h) eine 
zdtabMngige, die Bewegung d« Objdfle (6) be- 
scbreibende Abstandsfunktion berechnet wird, 

- (fie Abstandsfiziktian mit vorbBstimmtHi und/ 
oder eingegebenea Abstandscharakteristikea be- 10 
kannter Objekte vraglicti^ wird uid hinaus In- 
formatioaen tiber die Anzahl und/oder die Bewe- 
gung und/oder die Art der Objekte (6) gewonnen 
WBideo. 

2. Verfiaiurai nach Ansptuch 1, d&duich gdsennzeich- is 
net, daB die Abstandsmessung in einer sclirtg zur be- 
stisummgsgeiiiSfien Beweguogsnchtung der Ol^ektB 
verlaufeoden Ebene (11) etfolgt, so daB aus der Ab- 
gtandsfiinktioD die Bewegungsricfatung des jeweiligen 
Objckts(6)bestinmLbarisL 20 

3. ^rfahiennachAnspiuchlodBr2,dadurchgekeim- 
zirachnet, daB zur Abstandsmessung des Objekts (6) 
vom RefiBiaupunkt (12) em pptisdies Tdangulations- 
vetfabmi vowradet wird. 

4. Vfa:&]iien nacfa eiiieni der Anspiliche 1 bis 3, ge- 2S 
kennz^chnet duich £e V^rwendung des Vbrfafarens 
zur ZSiilung von in ein Ofiientliches Vefkebrsmitlel (5) 
dn- und/oder aussteigeodrai Pasoaea (6). 

5. System zumEifassenundAbz&blensich lings einer 
vorbratiimiiten Ricbtung bewegender Obj^cte, insbe- 30 
soDdoe zum Abzfihlen von eicen Raum betretcndai 
undtoder verlassenden Personen mit einem Signalge- 
ber (10), etwa eine Schall- oder ein^ Sbahlungsquelle, 
der Signals in eine zur bestinmiungsgBniafieQ Bewe- 
guiigsricfatung der Objekte (6) im wesentlidien seok- » 
redite Ricbtung aus soidet und mit eioem vom Sigoal- 
geber beabstandet aogecndneten DetdctoT (12) zum Bf- 
fassen der von den Objekten in einen vprfapwrimrnten 
Raumbereich gestieuten Signale des Signalgebos (10), 
dadurch gelmmzeicbnet, daB es sich b« dem Detektor 40 
(12) urn einen ortsauflflssiden Detektor handelt mit 
dem eine aus der zeitlichen und iSumlichen Abfblge 
der vom Detektor (12) empfangenen ffignale eine zeit- 
abhSngige Abstandsfiinkdon der bewegtoi Objdoe 
ecstBUeade Auswezteeinheit ^ wizkveifoundeo ist, 4S 
lind eine der Auswerteeinhrat (35) zugeschalletB Si- 
gnalveraibeitimgseiDbeit (38) aus dem Vogleicb da 
Abstandsfunklionen mit votg^boiai oder eingeles&- 
TCo Abstandscharakteristiken Infoimationen ilber die 
Zabl und/oder (fie Bewegungsiichtung und/oder die Ait SO 
der bewegtm Objekte (6) eaxechnet und diese Informa- 
tioncQ in eiiKm elektronischen Speicho: abrufbar ab- 
Isgt 

6. Eifassungssystem nach Anspiuch 5, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB der Signalgeber (10) die Signals in SS 
dner voibeBtimmten Neigung (a) zur bestiimnungsge- 
mafien Bewegungsricfatung da Objekte (6) abslrahit 

7. Erfassunggsystem nach Anspruch 5 oder 6, dadurch 
gekenn/jridmet, da£ als Signdgebor (10) eine licht- 
queUe, etwa eine Fotodiode Oder dnLasergtrablei; und go 
als Empfangseinbdt (12) an <^tiscba' Detektor ver- 
wendet wird. 

8. Ek&ssungssystem nach Anspiuch 7, dadurch ge- 
keonzeichnet, daB als optiscbo: Detektor (12) ein posi- 
tionsempfindlicher Detektor (PSD) eingesetzt wild. a 

9. Ei&ssungssystem nach Anspiuch 8, daduich ge- 
kennzeichnet, daB als aptischN- Detektor (12) dne Dif- 
fc9!ential-Folodiode eingeEctzt winL 
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10. EifassuDgssystem nach einem der AnspiUcheS bis 

9, dadurch gekeonzeichnet, dafi die Auswcrteeinheit 
(38) mit einer senellen Scfamttstelle (39) vetbuodoi ist. 

11. EtfassuDgBsystem nach einem der AnsprflcheS bis 

10, gekennzeichnet duich tnehreie aufBinnnder abge- 
stimtntB Signalgeber (10) und/oder BmpEBngieinhBilBn 
(12). 
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